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BESCHREIBUNC, 

Transceiver mit Mitteln zum Fehlermanagement 

Die Erfindung betrifft einen Transceiver fur einen seriellen Datenbus, wobei der 
Transceiver einerseits iiber eine Sendeleitung und eine Empfangsleitung mit einem 
5 Protokoll Controller verbunden ist, der das Protokoll des Datenbusses managt. Der 
Transceiver ist andererseits mit den Leitungen des Datenbusses gekoppelt. Ferner weist 
der Transceiver Mittel zum Fehlermanagement auf. 

In vielen seriellen Bussystemen ist vorgesehen, dass die Komponenten fur die Protokoll- 
1 0 verarbeitung, also der Protokoll Controller, und die letztendlich erforderlichen Leitungs- 
treiber, die in dem Transceiver vorgesehen sind, getrennt reaJisiert werden. Dies hat den 
Vorteil, dass beispielsweise bei Wahl anderer Medien - wie Kupferkabel oder optischen 
Leitungen- derselbe Protokoll Controller verwendet werden kann; es muss lediglich der 
Transceiver entsprechend angepasst werden. 

15 

Die Trennung von Protokoll Controller und Transceiver hat zur Folge, dass zwischen 
beiden ein Informationsaustausch iiber ein Interface stattfinden muss. Hierzu ist eine 
Sendeleitung vorgesehen, mittels welcher der Protokoll Controller an den Transceiver 
ubermittelt, dass auf dem Bus ein Schreibvorgang stattfinden soli. Umgekehrt vermittelt 
20 der Transceiver auf einer Empfangsleitung, dass er Daten auf dem Bus empfangen hat. 

Ein derartiger Aufbau ist beispielsweise bei vielen Transceivern bzw. Protokoll Controllern 
fur den sogenannten CAN-Bus, der vor allem in Fahrzeugen eingesetzt wird, vorgesehen. 

Gerade fur derartige Einsatzzwecke ist die Verfugbarkeit eines Bussystems wichtig. Fur das 
25 Bussystern sind vielfaltige Verfahren bekannt, die die Zuverlassigkeit des Bussystems er- 
hohen sollen. 

Auf der physikalischen Seite, also fiir die oben erwahnte Verbindung zwischen dem 
Protokoll Controller und dem Transceiver gilt ebenfalls, dass die Sendeleitung und/oder 
30 Empfangsleitung gestort sein konnen. Damit ist dann auch die Kommunikation zwischen 
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diesen beiden Komponenten bzw. sogar in dem Bussystem gestort, so dass das Bussystem 
zum Erliegen gebracht werden kann. 

In einigen Transceivern der Firma Philips, die in integrierten Schaltkreisen verwirklicht 
5 sind und die Typenbezeichnungen TJA 1050 und TJA 1054 tragen, sind Vorkehrungen 
getroffen worden, zu verhindern, dass der Transceiver dauerhaft aktiv ist, beispielsweise 
weil die Sendeleitung auf aktiven Zustand geklemmt ist. Eine dauerhaft aktive Sende- 
leitung kann in der Praxis nur durch einen Fehler verursacht sein, da eine dominante 
Sendezeit in der Regei nur begrenzt sein kann, so dass Flanken auftreten. Ist die Sende- 
10 leitung jedoch dauerhaft aktiv, kann auf einen Kurzschluss geschlossen werden. In diesem 
Falle wird in den erwahnten IC-Typen ein Timer gestartet, der den aktiven Zustand der 
Sendeleitung uberwacht und nach einer vorgegebenen Zeit den Treiberausgang des 
Transceivers abschaltet. Sobald die Sendeleitung wieder den Zustand „nicht aktiv" 
einnimmt, wird bei dieser Losung der Treiberausgang wieder aktiv und der Timer 
zuruckgesetzt. 

Diese Losung nach dem Stand der Technik kann nur den Fehlerfall decken, dass die 
Sendeleitung auf einen dauerhaft aktiven Zustand geklemmt ist. Es konnen jedoch weitere 
Fehler auf der Empfangerleitung und/oder der Sendeleitung auftreten, die durch diese 
Losung nicht abgedeckt werden. 

Es ist daher Aufgabe der Erfindung, einen Transceiver einzugeben, der auch andere Fehler- 
bedingungen, insbesondere der Empfangerleitung zwischen Transceiver und Protokoll 
Controller, abdecken kann und ein Blockieren des Datenbusses in einem solchen Fehlerfall 
verhindern kann. 



15 



20 



25 



Diese Aufgabenstellung ist fur eine erste Ausftihrungsform der Erfindung durch die 
Merkmale des Patentanspruches 1 gelost: 

30 Transceiver fur einen seriellen Datenbus, wobei der Transceiver einerseits uber eine 
Sendeleitung und eine Empfangsleitung mit einem Protokoll Controller, der ein 
Datenbus-Protokoll managt, und andererseits mit den Leitungen des Datenbusses 



gekoppelt ist, und wobei der Transceiver Mittei zum Fehlermanagement aufweist, welche 
dann, wenn sie erkennen, dass die Datenbusleitungen aktiv sind und gleichzeitig die 
Empfangsleitung einen inaktiven Bus signalisiert, ein Fehlersignal abgeben, welches 
bewirkt, dass der Transceiver nicht mehr aktiv auf den Datenbus einwirkt. 

Diese erste Ausfuhrungsform der Erfindung schafft eine Losung fur den Fehlerfall, dass die 
Empfangsleitung (RXD) dauerhaft auf inaktiv geklemmt ist. In einem solchen Fall wiirde 
der Protokoll Controller zu beliebigen Zeitpunkten anfangen auf dem Datenbus zu sen- 
den, weil er davon ausgeht, dass der Bus frei ist. Gegebenenfalls auf dem Datenbus lau- 
fende Obertragungen werden somit zerstort, und die Verfugbarkeit des Bussystems bis zum 
vollstandigen Ausfall eingeschrankt. Um dies zu vermeiden, sind gemafi der ersten Ausfuh- 
rungsform der Erfindung in dem Transceiver Mittei zum Fehlermanagement vorgesehen. 
Diese uberprufen, ob gleichzeitig Datenbusleitungen aktiv sind, die Empfangsleitung aber 
einen inaktiven Bus signalisiert. Dies ware genau der oben beschriebene Fehlerfall, in dem 
die Datenleitung auf inaktiv geklemmt ist, tatsachlich aber der Datenbus aktiv ist. Die 
erfindungsgemafien Mittei zum Fehlermanagement verhindern in diesem Fall, dass der 
Datenbus durch den Protokoll Controller bzw. den Transceiver belegt werden kann, 
indem die Mittei zum Fehlermanagement ein Fehlersignal abgeben, welches bewirkt, dass 
der Transceiver nicht mehr aktiv auf den Datenbus einwirkt, also keine dominanten Bits 
auf dem Datenbus sendet. Damit ist fur den oben beschriebenen Fehlerfall sichergestellt, 
dass durch ein Inaktiv-Klemmen der Empfangsleitung der Transceiver bzw. der Protokoll 
Controller nicht mehr auf dem Bus Daten senden konnen und somit auf dem Bus statt- 
findenden Datenverkehr nicht zerstoren. Besonders vorteilhaft ist, dass der Fehlerzustand 
schon erkannt wird, bevor es zu einer Beeintrachtigung der Kommunikation auf dem Bus 
kommt. 

Die o.a. Aufgabe ist fur eine zweite Ausfuhrungsform der Erfindung durch die Merkmale 
des Patentanspruches 2 gelost: 

Transceiver fur einen seriellen Datenbus, wobei der Transceiver einerseits liber eine Sende- 
leitung und eine Empfangsleitung mit einem Protokoll Controller, der ein Datenbus- 
Protokoll managt, und andererseits mit den Leitungen des Datenbusses gekoppelt ist, und 
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wobei dcr Transceiver Mittel zum Fehlermanagement aufweist, welche eine Timerschal- 
tung aufweisen, die dann, wenn die SendeJeitung langer als eine vorgegebene Zeitspanne 
akriv ist, ein Fehlersignal auslost, welches bewirkt, dass der Transceiver nicht mehr akciv 
auf den Datenbus einwirkt und welches erst dann aufgehoben wird, wenn die Sendeleitung 
einen inaktiven und die Empfangsleitung einen aktiven Bus signalisieren. 

Eine weitere mogliche Fehlerursache der oben beschriebenen Art kann darin bestehen, dass 
die Empfangerleitung auf die Sendeleitung geklemmt ist, dass also zwischen beiden ein 
Kurzschluss besteht. Ferner besteht die Moglichkeit, dass die Sendeleitung dauerhaft auf 
aktiv geklemmt ist. 

In beiden Fallen ist die Sendeleitung dauerhaft aktiv, wodurch der Bus gestort ist. Ist die 
Sendeleitung auf aktiv geklemmt, so tritt diese Folge unmittelbar ein. Sind die Empfangs- 
und die Sendeleitung miteinander gekoppelt (kurzgeschlossen), so findet eine Ruckkoppe- 
lung statt, sobald ein beliebiger Teilnehmer anfangt zu senden, da der aktuelle Buszustand 
auf der Empfangsleitung zuriickgekoppelt wird und iiber diese Riickkoppelung von der 
Empfangsleitung auf die Sendeleitung der Buszustand weiter aktiv gehalten wird. 

Gemaft der zweiten Ausfiihrungsform der Erfindung wird dieses Problem dadurch gelost, 
dass der erfindungsgemafie Transceiver Mittel zum Fehlermanagement aufweist, welche 
dann, wenn die Sendeleitung langer als eine vorgegebene Zeitspanne aktiv ist, mittels einer 
Timerschaltung ein Fehlersignal ausldsen, welches bewirkt, dass der Transceiver nicht . 
mehr aktiv auf den Datenbus einwirkt. Im Unterschied zum Stand der Technik wird dieses 
Fehlersignal jedoch nicht zeitabhangig aufgehoben, sondern bleibt so lange bestehen, bis 
die Sendeleitung einen inaktiven und die Empfangsleitung einen aktiven Bus signalisieren. 

Diese Aufhebungsbedingung fur den Fehlerzustand ist wesentlich, da nach der Losung 
nach dem Stand der Technik nach Erkennung des Fehlerzustandes der Bus wieder freige- 
geben wird. Dann wird aber bei dieser Losung auch der Timer wieder zuriickgesetzt, da ja 
das Problem wieder beseitigt ist. Der nachfolgend nachste stattfindende Sendeversuch auf 
dem Datenbus setzt nach der Losung nach dem Stand der Technik diesen Zyklus wieder 
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erneut in Gang. Damit ist jedoch die eigentliche Problematik, namlich die Storung des 
Datenbusses, nicht behoben. 

Gemaf? der erfindungsgemaften Losung ist jedoch sichergestellt, dass das Fehlersignal erst 
dann wieder aufgehoben wird, wenn der Fehlerzustand mit Sicherheit behoben ist. Dieses 
ist dann der Fall, wenn einerseits die Empfangsleitung einen aktiven Bus signalisiert, ande- 
rerseits aber die Sendeleitung inaktiv ist. 

Gemaf? einer Ausgestaltung der Erfindung ist fiir die erste Ausfuhrungsform gemaft Patent- 
anspruch 3 vorgesehen, dass das Fehlersignal abgeschaltet wird, wenn die Empfangsleitung 
RXD einen aktiven Bus signalisiert. In diesem Fall ist sichergestellt, dass die Klemmung 
der Empfangsleitung auf inaktiv aufgehoben und die Storung beseitigt ist. 

Um auf einfache und dennoch sichere Weise sicherzustellen, dass in einem Fehlerfall ein 
Senden des Transceivers, gesteuert durch den Protokoll Controller, ausgeschlossen ist, ist 
gemeinsam fur beide Ausfuhrungsforrnen der Erfindung gemaft einer weiteren Ausgestal- 
tung nach Anspruch 4 vorgesehen, dass bei auftretendem Fehlersignal eine in dem 
Transceiver vorgesehene Bus-Sendestufe inaktiv geschaltet wird. Somit ist in diesem Fall 
eine aktive Beeinflussung des Busses ausgeschlossen. 

Ebenfalls gemeinsam fiir beide Ausfuhrungsforrnen ist gemaf? einer weiteren Ausgestaltung 
der Erfindung nach Anspruch 5 vorgesehen, dass das Fehlersignal iiber eine Fehlerleitung 
nach aufSen signalisiert wird. Dies ist insbesondere vorteilhaft, um dem Protokoll Con- 
troller den Fehlerzustand zu signalisieren, damit dieser nicht weitere Sendeversuche unter- 
nimmt, und um eine Anwendung iiber den fehlerhaften Buszustand zu informieren. 

Der Fehlerzustand kann nur aufgehoben werden, wenn mindestens ein Busteilnehmer 
wieder aktiv sendet und damit die erwarteten Signale an der sende- und Empfangsleitung 
auftreten. Ist im System zum Zeitpunkt der Fehlerbehebung kein weiterer Teilnehmer 
vorhanden, bleibt der bisher gestorte Knoten trotz Fehlerbehebung im Fehlerzustand. Um 
aus diesem herauszugelangen, ist gemeinsam fiir beide Ausfuhrungsforrnen der Erfindung 
nach Patentanspruch 6 eine Steuerleitung vorgesehen, deren Aktivierung die Mittel zum 
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Fehlermanagement in dem Transceiver zuriicksetzt und so das Fehlersignal inaktiv schalcet. 
Somit kann, gesteuert iiber diese Sendeleitung, auch in dem Fehlerfall ein Riicksetzen der 
Fehlerbedingung iiber die Sendeleitung erzeugt werden. 

5 Nachfolgend wird ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung anhand der Zeichnung naher 
erlautert. 

Die einzige Figur der Zeichnung zeigt grofttenteils in Form eines Blockschaltbildes einen 
erfindungsgemaften Transceiver fur einen seriellen Darenbus mit Mitteln 1 zum Fehler- 
10 management. 

Bei dem Ausfuhrungsbeispiel gemafi der Figur handelt es sich bei dem Datenbus um einen 
sogenannten CAN-Bus, der vielfach in Fahrzeugen eingesetzt wird und bei dem es sich um 
einen Zweidrahtbus handelt, auf dem dominante Bits differenziell gesendet werden. 



15 



20 



Dazu ist eine erste Datenbusleitung 2 vorgesehen, welche mit CAN H bezeichnet wird, 
sowie eine zweite Datenbusleitung 3, welche mit CAN L bezeichnet wird. Beim Senden 
eines Bits auf den Datenbusleitungen wird das Potential der ersten Datenbusleitung 2 
angehoben und das der zweiten Datenbusleitung 3 abgesenkt. 



Der in der Figur dargestellte Transceiver weist einen Transmitter 4 auf, welcher eine erste 
Bus-Sendestufe 5 sowie eine zweite Bus-Sendestufe 6 ansteuert. Die erste Bus-Sendestufe 5 
ist mit einem positiven Bezugspotential gekoppelt; wohingegen die zweite Bussendestufe 6 
mit Bezugspotential gekoppelt ist. In dem Falle, dass ein aktives Bit gesendet werden soil, 
25 steuert der Transmitter 4 die beiden Sendestufen 5 und 6 an, so dass die entsprechenden 
Potentialverschiebungen auf den beiden Busleitungen 2 

und 3 vorgenommen werden. Dazu wird der Transmitter 4 iiber eine Sendeleitung TXD 
von einem in der Figur nicht dargestellten Protokoll Controller entsprechend angesteuert. 



30 



Dieser, in der Figur nicht dargestellte Protokoll Controller, nimmt die Steuerung des 
Sendens und auch des Empfangens auf dem Datenbus entsprechend dem Datenbus- 
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protokoll vor. Der in dcr Figur dargestellte Transceiver wird also Ietzclich durch diesen 
Protokoll Controller gesteuert. 

Das Blockschaltbild gemafi der Figur zeigt ferner einen Differenzverstarker 7, dessen 
5 invertierter Ausgang im Zustand 0 signalisiert, dass der Datenbus, also die beiden Daten- 
busleitungen 2 und 3, rezessiv ist. Lieferr der DifTerentialverstarker 7 hingegen ein Signal 
hohen Pegels, so wird damit signalisiert, dass auf dem Datenbus ein dominantes Bit ge- 
sendet wird. Dieses Signal wird iiber eine mittels zwei Transistoren 8 und 9 aufgebaute 
Push-Pull-Treiberstufe auf eine Empfangsleitung RXD signalisiert. Diese Empfangsleitung 
10 wird vor allem durch den in der Figur nicht dargestellten Protokoll Controller ausgewertet. 
^ Somit ist dem Protokoll Controller uber das auf der Empfangsleitung RXD empfangene 

Signal jederzeit bekannt, welche Vorgange auf dem Datenbus bzw. auf den Datenbus- 
leitungen 2 und 3 stattfinden. 

15 Ein derartiges Datenbussystem kann beispielsweise in einem Kraftfahrzeug vorgesehen 
sein. In einer derartigen Umgebung wird besonderer Wert darauf gelegt, dass Fehler, die 
insbesondere in Kurzschliissen der Leitungen bestehen, den Datenbusverkehr moglichst 
wenig storen. Fiir Fehler auf den Datenbusleitungen 2 und 3 selbst sind nach dem Stand 
der Technik vielfache Losungen bekannt. Bei der Losung gemafS der Figur, bei der der 

20 Transceiver, der in der Figur dargestellt ist, und der Protokoll Controller getrennt aufge- 
baut sind, kann zusatzlich eine Storung des Betriebes dadurch eintreten, dass eine der 
beiden Leitungen zwischen diesen, namlich entweder die Empfangsleitung oder die Sende- 
leitung gestort sind, beispielsweise indem zwischen ihnen ein Kurzschluss stattfindet oder 
indem eine der beiden Leitungen auf einen festen Zustand geklemmt ist. 

25 

Ein derartiger Fehler kann beispielsweise darin bestehen, dass die Empfangsleitung RXD 
dauerhaft auf inaktiv geklemmt ist. In diesem Fall wiirde der Protokoll Controller anneh- 
men, dass der Datenbus frei ist und wiirde versuchen, zu senden. Wenn aber gleichzeitig 
auf dem Datenbus bereits ein Datenverkehr stattfindet, wiirde dieser massiv gestort bis zur 
30 vollstandigen Unterbrechung des Datenverkehrs. Um eben diesen Fehlerfall zu erkennen, 
ist gemal? der ersten Ausfuhrungsform der Erfindung vorgesehen, dass ein Fehlersignal 
erzeugt wird, wenn die Mittel 1 zum Fehlermanagement erkennen, dass die Datenbus- 
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leitungen aktivsind, gleichzeitig aber die Empfangsleitung RXD einen inaktiven Bus 
signaiisiert. Dieser Fall wiirde z.B. dann eintreten, wenn die Empfangsleitung auf inaktiv 
geklemmt ist. 

Die Mittel 1 zum Fehlermanagement weisen zum Abfangen dieser Fehlerbedingung ein 
erstes UND-Gatter 1 1 auf, auf dessen ersten, nicht invertierenden Eingang der Ausgang 
des Differenzverstarkers 7 gekoppelt ist. Auf einen zweiten invertierenden Eingang des 
ersten UND-Gatters 1 1 ist das Signal der Empfangsleitung RXD gekoppelt, welches 
mittels einer Transistorstufe 10 aus der Empfangsleitung ausgekoppelt und invertiert 
wird. 

Dem ersten UND-Gatter 1 1 ist ein Filter 12 nachgeschaltet, bei dem es sich um ein 
Zeitfilter handelt und welches die Laufzeiten bzw. Umladezeiten bis zum RXD-Pin be- 
riicksichtigt. Durch dieses Zeitfilter wird also das Ausgangssignal des UND-Gatters 1 1 
wahrend bestimmter Zeiten unterdruckt, in denen damit gerechnet werden muss, dass 
durch unterschiedliche Laufzeiten der beiden dem UND-Gatter 1 1 zugefuhrten Signale 
ein fehlerhaftes Ausgangssignal des UND-Gatters 11 auftritt. 

Das Ausgangssignal des Zeitfilters 12 ist iiber ein ODER-Gatter 13 auf ein D-Flip-Flop 14 
gekoppelt. Dieses Signal ist einem Setzeingang S des D-Flip-Flops zugefiihrt. Ein Ausgang 
des D-FIip-Flops F liefert ein Fehlersignal F. Dieses Fehlersignal F ist einerseits auf den 
Transmitter 4 gekoppelt und wird andererseits iiber eine Fehlerleitung ERR an externe 
Bauelemente signaiisiert, beispielsweise an den oben erwahnten, in der Figur nicht darge- 
stellten Protokoll Controller. 

Das D-Flip-Flop 14 weist ferner einen Takteingang CLK auf, auf den das Ausgangssignal 
eines dritten UND-Gatters 15 gekoppelt ist, welches mittels zweier Signale STB und EN 
angesteuert wird. Weisen beide Signale diesen hohen Pegel auf, wird iiber das entsprechen- 
de Ausgangssignal des dritten UND-Gatters 15 der Takteingang des Flip-Flops 14 ange- 
steuert, so dass auf diese Weise ein Rucksetzen des Flip-Flops 14 stattfinden kann. Dies 
kann beispielsweise dazu dienen, auch im Fehlerfall, wenn also das D-Flip-Flop an sich 
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gesetzt ist, ein Riicksetzcn vorzunehmen. Dies kann fiir Prtifzwecke oder Notlaufzwecke 
vorteilhaft sein. 

Der D-Eingahg des Flip-FIops 14 ist mit Bezugspotentiai gekoppelt. 

5 

Diese Verschaltung der Mittel 1 zum Fehlermanagemenc decken den Fall ab, dass die 
Datenbusleicungen aktiv sind, gleichzeitig aber die Empfangsleitung einen inaktiven 
Datenbus signalisiert. Dieser Fall kann beispielsweise dadurch eintreten, dass die 
Empfangsleitung auf inaktiv geklemmt ist. In diesem Fehlerfall wtirde das erste UND- 

10 Gatter 1 1 ein entsprechendes Ausgangssignal liefern, welches iiber das Filter 12 und das 
ODER-Gatter 13 zu einem Setzen des D-Flip-Flops fiihren wiirde. Ist das D-Flip 14 ge- 
setzt, liefert es ein Fehlersignal, welches einerseits bewirkt, dass dem Transmitter 4 signa- 
lisiert wird, dass ein Fehlerfall vorliegt. In diesem Fall schaltet der Transmitter 4 dies 
Sendestufen 5 und 6 inaktiv, so dass ein ggf. auf den Datenbusleitungen 2 und 3 durch 

1 5 andere Teilnehmer stattfindender Datenverkehr nicht gestort wird. Ferner wird dieses 
Fehlersignal iiber die Fehlerleitung ERR dem in der Figur nicht dargestellten Protokoll 
Controller signalisiert, so dass dieser keine weiteren Sendeversuche unternimmt. 

Ein anderer moglicher Fehlerfall besteht darin, dass die Sendeleitung TXD dauerhaft auf 
20 aktiv geklemmt ist, oder dass die Sendeleitung TXD mit der Empfangsleitung RXD ge- 
klemmt ist, also zwischen beiden ein Kurzschluss stattfindet. 



Um diesen Fehlerfall abzudecken, ist gemafi der zweiten Ausfuhrungsform der Erfindung 
eine Timer-Schaltung 16 vorgesehen, welche dann, wenn die Sendeleitung TXD langer als 

25 eine vorgegebene Zeit aktiv ist, ein Ausgangssignal erzeugt, welches iiber das ODER-Gatter 
13 ebenfalls zu einem Setzen des D-Flip-Flops fiihrt. Es wird also auf diese Weise ein wah- 
rend einer vorgegebenen Zeitspanne dauerhaft aktiver Zustand der Sendeleitung TXD 
erkannt und unter dieser Bedingung das Fehlersignal F erzeugt. Ein derartiger, wahrend 
einer vorgegebenen Zeitspanne dauerhaft aktiver Zustand der Sendeleitung TXD darf nach 

30 dem Datenbusprotokoll nicht auftreten, da nach diesem Protokoll in gewissen Mindest- 
zeitabstanden ein inaktiver Zustand des Datenbusses vorgesehen ist. Es muss sich also 
unter 
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dieser Bedingung urn einen Fehler handeln, bei dem mittels der Mittel 1 zum Fehier- 
management das Fehlersignal F ausgeldst wird. 

5 Das in der Figur dargescellte Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung verkniipft somit auf 
vorteilhafte Weise beide Ausfuhrungsformen der Erfindung, indem fur beide Ausfuh- 
rungsformen ein gemeinsames D-FJip-FJop vorgesehen isc, welches unter den jeweiligen 
Fehlerbedingungen angesteuert wird. Auch die Aufhebung des Fehlersignals F wird in dem 
Ausfuhrungsbeispiel gemal? der Figur fur beide Ausfuhrungsformen der Erfindung ge- 
10 meinsam vorgenommen. 

Als Aufhebebedingung wird angenommen, dass fur alle oben genannten Fehler deren 
Beseitigung angenommen werden kann, wenn die Sendeleitung RXD inaktiv und die 
Empfangsleitung aktiv ist. In einem solchen Fall muss beispielsweise eine ggf. auf inaktiv 
1 5 geklemmte Empfangsleitung wieder frei sein. Ferner muss ein Kurzschluss zwischen 
Sendeleitung und Empfangsleitung beseitigt sein. Auch kann die Sendeleitung nicht 
dauerhaft auf aktiv geklemmt sein. 



Zum Aufheben des Fehlersignals ist ein zweites UND-Gatter 1 7 vorgesehen, auf dessen 
20 erstem Eingang das Ausgangssignal der Transistorstufe 10 gekoppelt ist. Es ist also auf 
diesen Eingang das invertierte Signal der Empfangsleitung RXD gekoppelt. Auf einen 
zweiten Eingang des UND-Gatters 17 ist das Signal der Sendeleitung TXD gekoppelt. 

Das zweite UND-Gatter 17 liefert gerade dann ein Ausgangssignal, wenn die Sende- 
25 leitung inaktiv und die Empfangsleitung aktiv ist. In diesem Fall wird das Signal wiederum 
uber ein Filter 18 zum Ausgleich von Laufzeiten auf einen Reset-Eingang des D-Flip-Flops 
14 gekoppelt. Somit wird das D-Flip-Flop 14 unter der genannten Bedingung wieder 
zuruckgesetzt, so dass das Fehlersignal F wieder auf inaktiv geschaltet wird. Dieses wird 
uber die Fehlerleitung ERR an den Protokoll Controller signalisiert. Gleichzeitig wird der 
30 Transmitter 4 entsprechend die Treiberstufen 5 und 6 wieder aktiv schalten, sofern eine 
entsprechende Sendeanforderung uber die Leitung TXD stattfindet. 
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Der in der Figur darge s rellre Transceiver wci S t som i, Mittel 1 zum F kl 

sames D-Flin-FJon 14,., t? , ^ndung ein gemcin- 

Schal C u„g*,e menK erau „ A ^"-„g s for me „ gemtlnsam 



10 GegenBber den Losungen nach dem Stand der Teehnit r 
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PATENTANSPROCHE 



1 . Transceiver fur einen seriellen Datenbus, wobei der Transceiver einerseits uber eine 
Sendeleitung (TXD) und eine Empfangsleitung (RXD) mit einem Protokoll Controller, 
der ein Datenbus-Protokoll managt, und andererseits mit den Leitungen (2,3) des Daten- 
busses gekoppelt ist, und wobei der Transceiver Mittel (1) zum Fehlermanagement auf- 
5 weist, welche dann, wenn sie erkennen, dass die Datenbusleitungen (2,3) aktiv sind und 
gleichzeitig die Empfangsleitung (RXD) einen inaktiven Bus signalisiert, ein Fehlersignal 
(F) abgeben, welches bewirkt, dass der Transceiver nicht mehr aktiv auf den Datenbus 
einwirkt. 

10 2. Transceiver fur einen seriellen Datenbus, wobei der Transceiver einerseits iiber eine 
Sendeleitung (TXD) und eine Empfangsleitung (RXD) mit einem Protokoll Controller, 
der ein Datenbus-Protokoll managt, und andererseits mit den Leitungen (2,3) des Daten- 
busses gekoppelt ist, und wobei der Transceiver Mittel (1) zum Fehlermanagement auf- 
weist, welche eine Timerschaltung (16) aufweisen, die dann, wenn die Sendeleitung 

15 (TXD) langer als eine vorgegebene Zeitspanne aktiv ist, ein Fehlersignal (F) auslost, 

welches bewirkt, dass der Transceiver nicht mehr aktiv auf den Datenbus einwirkt und 
welches erst dann aufgehoben wird, wenn die Sendeleitung (TXD) einen inaktiven und die 
Empfangsleitung (RXD) einen aktiven Bus signalisieren. 

20 3. Transceiver nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Mittel (1) zum Fehlermanagement das Fehlersignal (F) abschalten wenn die 
Sendeleitung (TXD) einen inaktiven und die Empfangsleitung (RXD) einen aktiven Bus 
signalisiert. 
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4. Transceiver nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Fehlersignal (F) eine in dem Transceiver vorgesehene Bus-Sendestufe (5,6) inaktiv 
schalret. 

5. Transceiver nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Fehlersignal (F) mittels einer Fehlerleitung (ERR) nach auGen, insbesondere an 
eine einem Protokoll-Controller ubergeordnete Anwendung, signalisiert wird. 

6. Transceiver nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet. 

dass eine Steuerleitung vorgesehen ist, deren Aktivierung die Mittel (1) zum Fehler- 
management zurucksetzt und so das Fehlersignal (F) inaktiv schaltet. 

7. Transceiver nach den Anspruchen 1 und 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Mittel (1) zum Fehlermanagement ein Flip-Flop (14) aufweisen, welches im 
gesetzten Zustand das Fehlersignal (F) abgibt. 



8. Transceiver nach den Anspruchen 1 und 7, 
dadurch gekennzeichnet^ 

dass die Mittel (1) zum Fehlermanagement ein erstes UND-Gatter (11) aufweisen, dessen 
Ausgangssignal auf das Flip-Flop (14) gekoppelt ist und dieses setzt, wenn die Datenbus- 
25 Ieitungen (2,3) aktiv sind und gleichzeitig die Empfangsleitung (RXD) einen inaktiven Bus 
signalisiert. 
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9. Transceiver nach den Ansprtichen 2 und 7, 
dadurch gekennzeichnet. 

dass die Timerschaltung (16) in den Mitteln (1) zum Fehlermanagement das Flip-Flop 
(14) setzen, wenn die Sendeleitung (TXD) langer als eine vorgegebene Zeitspanne aktiv ist. 

5 

10. Transceiver nach den Anspriichen 1, 2 und 7, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass ein zweites UND-Gatter (17) vorgesehen ist, auf dessen Eingange das Empfangssignal 
(RXD) und das Sendesignal (TXD) gekoppelt sind und welches das Flip-Flop (14) zuriick- 
10 gesetzt und somit das Fehlersignal (F) inaktiv schaltet, wenn die Sendeleitung (TXD) 
einen aktiven und die Empfangsleitung (RXD) einen inaktiven Bus signalisieren. 
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ZUSAMMENFASSUNG 

Fur cine crstc Ausfuhrungsform cincs erfindungsgemafien Transceivers fur eincn scricJlen 
Datenbus sind Mittel 1 zum Fehlermanagement vorgesehen, welche dann, wenn die 
Datenbusleitungen (2,3) aktiv sind und gleichzeitig die Empfangsleitung einen inaktiven 
Bus signalisiert, ein Fehlersignal abgeben, welches bewirkt, dass der Transceiver nicht mehr 
aktiv auf den Datenbus einwirkt. Fur eine zweite Ausfuhrungsform des erfindungsgemafSen 
Transceivers sind Mittel 1 zum Fehlermanagement in dem Transceiver vorgesehen, welche 
eine Timer-Schaltung aufweisen, die dann, wenn die Sendeleitung langer als eine vorge- 
gebene Zeitspanne aktiv ist, ein Fehlersignal auslosen, welches erst dann aufgehoben wird, 
wenn die Sendeleitung einen inaktiven und die Empfangsleitung einen aktiven Bus 
signalisiert. 

Figur 
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